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@ Verpackungsstra&e 

@ VerpackungsstraBe, die universell einsetzbar gestaltet 
tst und dabei den zeitlichen Aufwand fur das Umrusten 
der Verpackungsstra&e auf eine neue Aufgabe so gering 
wie moglich halten, die wenigstens ein Fordermittel zum 
Transportieren wenigstens der zu verpackenden Produkte 
umfasst sowie wenigstens ein Handhabungsgerat zum 
Handhaben der Produkte und/oder der Umverpackung, 
wobei das wenigstens eine Handhabungsgerat beweo - 
llch, insbesondere yerfahrbar, bezuglich des Fordermit- 
teis, insbesondere des horderbandes, angeordnet ist 



CM 

O 
O 



111 



BUNDESDRUCKEREI 05.02 102 270/378/1 



12 



DE 100 64 217 A 1 



Beschreibung 
I. Anwendungsgebiet 
[0001] Die Erfindung betrifft eine Verpackungsstrafie. 



[0008] Vor allem die mechanischen Umbauarbeiten erfor- 
dern dabei viel Zeit, die eine Stillsetzung der Verpackungs- 
strafie und damit hohe Ausfallzeit und Umriistkosien ergibt. 

m. DarsteUung der Erfindung 



n. Technischer Hintergrund 

[0002] Verpackungsstrafien werden beispielsweise dazu 
benutzt, um von einer Produktionsanlage angelicferte Pro- 10 
dukte in Verpackungen, beispielsweise Kartons, zu setzen 
Oder zu legen und anschliefiend den Karton versandfertig zu 
verschlieBen. In der Kegel wird von der Verpackungsstrafie 
zuvor aucb der entsprechende Karton aus einein Kartonzu- 
schnitt aufgericbtet und in der aufgerichteten StelLung ver- is 
klebt. 

[0003] Eine andere Funktion ist das Abpacken von einzel- 
nen Produkten in jeweils eine eigene Umverpackung, gege- 
benenfalls wiederum mit nachfolgendem Einsetzen dieser 
Umverpackungen in grofiere Verpackungseinheiten und de- 20 
ren VerschlieBen. 

[0004] Dementsprechend bestehen Verpackungsstrafien 
bisher in der Regel meist aus einem zentralen Forderele- 
ment, beispielsweise einein Forderband, auf dem die Pro- 
dukte - meist unregelmafiig verteilt und angeordnet - von 25 
der Produktionsanlage aus angeliefert werden und ggf. ei- 
nem zweiten Fordermittel, mit dem Kartons oder deren Zu- 
schnitte oder weitere benotigte Verpackungsteile angeliefert 
werden. 

[0005] Entlang des Grundgestells der Verpackungsma- 30 
schine, welche auch das oder die Fordermittel tragt, sind an 
festen Positionen Handhabungsgerate, haufig sogenannte 
Roboter, angeordnet, die die einzelnen Arbeitsschritte - 
meist unterstiitzt von optischen Sensoren und Bilderken- 
nungs-Software - durchfiihren, beispielsweise 35 

- Aufrichten der Kartons aus einem Kartonzuschnitt 

- Verkleben der aufgerichteten Kartons im aufgerich- 
teten Zustand 

- Umsetzen der aufgerichteten Kartons auf ein Forder- 40 
element, beispielsweise demselben Foiderelement, auf 
dem sich auch die Produkte befinden oder ein parallel 
laufendes Forderelement, 

- Erfassen der Produkte und Umsetzen in den Karton 

in der gewQnschten Anzabl/AnordnungAProduktzu- 45 
sammensetzung etc. 

- VerschlieBen der Kartons, beispielsweise durch Auf- 
setzen eines Deckels oder Umklappen der Deckella- 
scben einschliefilich Verkleben der geschlossenen Kar- 
tons so 

- Stapeln der fertig verschlossenen Kartons. 

[0006] Dabei steuert meist eine zentrale Steuerung alle 
Funktionen der VeipackungsstraBe, also Geschwindigkeit 
des oder der Fordermittel sowie Arbeitsgeschwindigkeit, S5 
Arbeitsweise der einzelnen Handhabungsgerate. 
[0007] Soli die Verpackungsstrafie auf eine andere Funk- 
tion, also Verpacken andersartiger Produkte oder Verwen- 
den einer andaen Art von Umverpackung, umgestellt wer- 
den, so miissen bierfur - neben einer eventuellen Anpassung 60 
der Lange der FSrdermittel - vor allem die Handhabungsge- 
rate auf die jeweils neue Funktion umgebaut werden. Die 
Handhabungsgerate miissen zu diesem Zweck in ihrer Posi- 
tion beziighch der Verpackungsstrafie neu positioniert wer- 
den, das Handhabungsgerat selbst muss hinsichtlich seiner 65 
Freiheitsgrade neu definiert und ausgestattet und in der Re- 
gel auch mit einem anderen Arbeitskopf versehen werden. 
Hinzu kommt dne komplett neue Steuerungssoftware. 



a) Technische Aufgabe 

[0009] Es ist daher die Aufgabe der vorliegenden Erfin- 
dung, eine Verpackungsstrafie so universell einsetzbar zu 
gestalten und dabei den - vor allem zeitlichen - Aufwand 
fUr das Umriisten der VeipackungsstraBe auf eine neue Auf- 
gabe so gering wie mdglich zu halten. 

b) Losung der Aufgabe 

[0010] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des An- 
spruches 1 gelost. Vorteilhafte Ausfuhrungsformen ergeben 
sich aus den Unteranspriichen. 

[OOU] Durch die beziiglich der Verpackungsstrafie bzw. 
deren Fordermittel bewegliche Ausbildung der einzelnen 
Handhabungsgerate konnen diese sehr schnell an eine neue 
Position entlang der Verpackungsstrafie gebracht werden, 
besonders dann, wenn die Handhabungsgerate in der Lage 
sind, aufgrund eigenen motorischen Antriebes selbsttatig, 
ausgelost durch die zentrale Steuerung oder eine eigene im 
Handhabungsgerat vorhandene Steuerung, diese neue Posi- 
tion anzufahren. 

[0012] Das Einnehmen einer solchen neuen definierten 
Position kann entweder durch mechanisch, beispielsweise 
formschlussige, Koppelung an dieser Position erfolgen, was 
definierte, feste Andockpositionen an der Verpackungs- 
strafie, beispielsweise entlang deren Fordermittel, erfordert. 
Die definierte Position kann jedoch auch stufenlos entlang 
der Verpackungsstrafie eingenommen werden, indem sich 
das Handhabungsgerat an Referenzpunkten der Verpak- 
kungsstrafie orientiert und relativ hierzu seine neue Soil-Po- 
sition anfahrt. Erleichtert wird dies durch eine Moglichkeit, 
die eigene Ist-Position beziiglich der Verpackungsstrafie zu 
iiberpriifen. Beides ist vorzugsweise mittels opdscher Sen- 
soren, beispielsweise einer oder mehrerer Kameras gekop- 
pelt mit einem Bildverarbeitungsprogramm, vorzugsweise 
einer dreidimen s ionalen B ildverarbei tung , raoglich . 
[0013] Dadurch ist es moglich, ein Handhabungsgerat 
sehr schnell entlang einer Verpackungsstrafie eine neue 
Funktion iib^nehmen zu lassen, und durch Neupositionie- 
rung vieler oder aUer Handhabungsgerate ist es auch sehr 
schnell mbglich, eine komplette Verpackungsstrafie auf eine 
neue Funktion einzustellen. 

[0014] Wenn mit der Positionsveranderung des Handha- 
bungsgerates aucb die ErfUUung eines andersardgen Ar- 
beitsschrittes einheigeht, muss das Handhabungsger^ auch 
iiber einen neuen Arbeitskopf verfUgen. Zu diesem Zweck 
sind die Handhabungsgerate vorzugsweise bis auf den Ar- 
beitskopf identisch ausgestattet, so dass jeder derbendtigten 
Arbeitskopfe an jedem der benddgten Handhabungsg^Ste 
befesdgt werden kann. Die Handhabungsgerate konnen sich 
bestenfalls hinsichtlich der Anzahl der Freiheitsgrade, also 
ihrer Bewegungsmoglichkdten des Handhabungsarmes, un- 
terscheiden, da fiir einige Funktionen entlang einer Veipak- 
kungsstraBe weniger und fur andere mehr Freiheitsgrade des 
einzelnen Handhabungsgerates erforderlich sind. 
[0015] Auch der Wechsel des Arbeitskopfes kann dabei 
vorzugsweise automatisch geschehen. Zu diesem Zweck 
kann das Handhabungsgerat entweder selbststandig eine Ar- 
beitskopf- Wechselstation anfahren und dort den alten Ar- 
beitskopf ablegen und einen neuen Arbeitskopf aufnehmen 
und ankoppeln, oder durch eine separate, beispielsweise 
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selbsttatig fahrbare und gesteuerte, Zubringereinheit wird 
der bendtigte neue Arbeitskopf zum Handhabungsgeral ge- 
bracht und der alte Arbeitskopf abtransportiert. Diese Funk- 
tioD des 'transports der Arbeitskopfe kann unter Umstanden 
auch von demselben Forderelement, beispielsweise Forder- 5 
band, durcbgefuhrt werden, welches die Produkte und/oder 
Kartons entlang der Veipackungsstrafie bewegt. 
[0016] Um die Handhabungsgerate selbsttatig von einer 
Aibeitsposition zu einer anderen verfahren zu lassen, ist es 
vorzugsweise notig, dass die Handhabungsgerate zumindesl lO 
wahrend dieses Positionswechsels autark agieren, also iiber 
eine eigene Energieversorgung und einen eigenen motori- 
schen Antrieb fiir die Positionsveranderung verfugen, vor- 
zugsweise auch iiber eine diesbezugliche Steuerung. Die 
Steuerung kann auch drahtlos weiterhin von der zentralen 15 
Steuerung der Verpackungsmaschine aus erfolgen. 
[0017] Nach Einnahme der Arbeitsposition erfolgt vor- 
zugweise eine drahtgebundene Verbindung der einzelnen „ 
Handhabungsgerate mit der VerpackungsstraBe, um hier- 
uber sowohl Energieversorgung als auch/oder Versorgung 20 
mit Steuersignalen zu erleichtem. ' 

[0018] Mit dieser Losung kann eine Verpackungsma- 
schine erstellt werden, indem das entsprechende Forderele- 
ment, beispielsweise ein Forderband, auf einem neutralen 
Untergrund an der gewunschten Position aufgebaui wird 25 
und mit einer zentralen Steuerung ausgestattet ist. Die zen- 
trale Steuerung steuert die einzelnen Handhabungsgerate so- 
wohl hinsichtUch zunachst der Einnahme der gewunschten 
neuen Arbeitsposition, eventuell vorher hinsichtlich der 
Aufnahme des benotigten jeweiligen Arbeitskopfes und an- 30 
schlieBend im Arbeitseinsatz hinsichtlich der DurchfUhrung 
der richtigen Funktion beim Verpackungsvorgang. 
[0019] Zu diesem Zweck verfugen die einzelnen Handha- 
bungsgerate - vorzugsweise jeweils - iiber einen optischen 
Sensor, beispielsweise eine Kamera gekoppelt mit einem 35 
Bildverarbeitungsprogramm, welches vorzugsweise in der 
Lage ist, auch eine 3D-Bildveraibeitung durchzufuhren, 
also eine raumliche Positionsbestimmung der betrachteten 
Objekte, beispielsweise der zu verpackenden Produkte, 
durchzufiihren. Eine solche dreidimensionale Bildverarbei- 40 
tung kann auch zur Bestimmung der Ist-Position des Hand- 
habungsgerates gegeniiber der VerpackungsstraBe benutzt 
werden und in der Folge zum Einnehmen der richtigen Soil- 
Position. 



45 



c) Ausfiihrungsbeispiele 



[0020] Eine AusfUhrungsform gem^ der Erfindung ist im 
folgenden anhand der Figuren beispielhaft nSher beschrie- 
ben. Es zeigen: 50 
[0021] Fig. 1 eine VerpackungsstraBe mit einem vierach- 
sigen Handhabungsgerat, 

[0022] Fig. 2a in gleicher Blickrichtung ein sechsachsiges 
Arbeitsgerat, 

[0023] Fig. 2b den Arm 11 des Handhabungsgerates der 55 
Fig. 2a in anderer Stellung und 

[0024] Fig. 3 in der Aufsicht eine VerpackungsstraBe ge- 
maB der Erfindung. 

[0025] Die Fig. 1 und 2a zeigen unterschiedliche Handha- 
bungsgerate 5', 5, die gemeinsam haben, dass sie etwa eine 60 
galgenfbrmige Gestalt aufweisen mit einem Sockel 9 und ei- 
nem hiervon nach oben aufiragenden Ausleger, vorzugs- 
weise einem fest auf dem Sockel 9 montierten Festausleger . 
10, an dessen vorderen freien Ende ein aus unterschiedh- 
chen beweglichen Armteilen zusammengesetzter Ann 11 65 
angeordnet ist. 

[0026] Die Handhabungsgerate 5 sind bewegiich durch 
steuerbare und antreibbare Rader 18 unter dem Sockel 9, ei- 



nem Motor M, der diese Rader antreibt sowie einer Energie- 
versorgung fur den Motor beispielsweise in Form einer Bat- 
terie B und einer Steuerung 1€, die in der Lage ist, diese 
Verfahrbewegung des Handhabungsgerates 5 zu steuem. 
[0027] In Fig. 1 ist das Handhabungsgerat 5' an einem 
Forderband 2 dargestellt, welches wie iiblicb auf einem Un- 
tergestell montiert ist, und auf dessen Oberseite einerseits 
Produkte 3 und andererseits ein Karton 4 transportiert wer- 
den. wobei der Arbeitskopf 6 des Handhabungsgerates 5' die 
auf dem Forderband 2 hegenden Produkte 3 und/oder Kar- 
ton 4 handhaben kann. In Fig. 1 befindet sich das Handha- 
bungsgerat 5' in seiner Arbeitsposition, also in einer defi- 
niert bezuglich des Forderbandes 2 eingenommenen Posi- 
tion, in der das Arbeitsgerat 5' mit seinem Sockel 9 auch un- 
beweglich auf dem Untergrund ruht, entweder durch Blok- 
kierung der Rader 18 oder durch Aufbocken des Sockets 9. 
In dieser Position ist das Handhabungsgerat 5' an einer An- 
dockposition 8 in Form zum Beispiel eines oder mehrerer 
Steckkontakte der VerpackungsstraBe 1 angedockt, also 
elektrisch leitend verbunden uber ein entsprechendes Ge- 
genstiick 8'. 

[0028] Der Arm 11 des Handhabungsgerates 5' der Fig. 1 
verfugt iiber insgesamt vier Schwenkachsen 17a'-17d', mit- 
hin also iiber insgesamt vier Freiheitsgrade, realisiert in 
Form von zwei Armteilen 11a', b* und einem Drehblock 
12a', sowie dem am untersten Armteil verschwenkbar gela- 
gerten Arbeitskopf 6 bzw. dessen Kopplungsstutzen 13. 
[0029] Das Handhabungsgerat bzw. der Roboter gemaB 
Fig. 2a unterscheidet sich - auBer durch die bogenformig 
gekriimmte Form des Festauslegers 10 - dadurch, dass er 
Uber insgesamt sechs Schwenkachsen und damit Freiheits- 
grade verfiigt. 

[0030] Diese sind realisiert durch einen ersten Drehblock 
12a, der am freien Ende des Festauslegers 10 drehbar um 
eine erste Schwenkacbse 17a befestigt ist, und an welchem 
drehbar um eine zweite Schwrakachse 17b ein erster Ausle- 
gerarm 11a schwenkbar befestigt ist. An dessen freiem Ekd^ 
ist iiber eine dritte Schwenkacbse 17c ein zweites Armteil 
Ub und an dessen fireien Ende iiber eine weitere Schwenk- 
acbse 17d ein drittes Armteil 11c schwenkbar befestigt Am 
freien Ende des letzten Armtdles 11c ist wenigstens eiii, im 
gezeicbneten Fall zwei Schwenkblocke 12b, 12c jeweils an- 
einander drehbar uber Schwoikachsen 17e, 17f befestigt, 
wobei um den letzten Drehblock 12c und die Schwenkacbse 
17f der Kopplungsstutzen 13 fiir den Arbeitskopf 6a bzw. 6b 
verschwenkbar ist. 

[0031] In Fig. 2a sind unterschiedliche Arbeitskopfe dar- 
gestellt, die hiermit gekoppelt werden konnen, beispiels- 
weise ein Arbeitskopf 6a ausgestattet mit einem Sauger und 
ein Arbeitskopf 6b ausgestattet mit einer Greiferzange. 
[0032] Fig. 2b zeigt den Arm U dieses Roboters in einer 
Position, in der der erste Drehblock 12a um etwa 90° gegen- 
iiber dem Festauslegerarm geschwenkt ist, und damit die 
nachfolgenden Schwenkachsen 17b, c, d sich nicht meiir - 
wie in der DarsteUung der Fig. 2a - in einer im wesentlichen 
vertikal verlaufenden Position befinden. 
[0033] Aufgrund der insgesamt sechs Freiheitsgrade kann 
der Arbeitskopf 6 jede gewCinschte Lage im Raum innerhalb 
des Greifbereiches des Armes einnehmen. Der Greifbereich 
der Armteile und auch der Festausleger 10 sind dabei so di- 
mensioniert, dass beim Einnehmen einer Arbeitsposition am 
Forderband 2 jede Position innerhalb der Breite des Fordra*- 
bandes erreicht werden kann. 

[0034] Nahe des oberen freien Endes und schrag nach un- 
ten gerichtet ist am Festausleger 10 in Fig. 2 auch femer ein 
optischer Sensor 15 dargestellt, der vorzugsweise in Form 
einer Kamera ausgebildet ist, dessen Bildsignale mittels ei- 
ner Bildverarbeitungssoft%yare ausgewertet, insbesondere 
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auch eine dreidimensionale Bildverarbeitung eniioglichen, 
wozu moglicherweise ein zweiter hierzu beabsianderer, 
nicht dargestellter optischer Sensor oder eine zweiie Ka- 
mera an dem Handhabungsgerat 5 nolwendig ist. 
[0035] Fig. 3 zeigt in der Aufsicht eine erfindungsgemaBe 5 
VerpackungsstraBe 1, bei der das Forderband 2 in der Auf- 
sicht mit darauf befindlichen Produkten 3 sowie Kartons 4 
mit unterschiedlichem Fiillungsgrad an Produkten 3 in 
Durchlaufrichtung 20 des Fbrderbandes 2 dargestellt sind. 
[0036] Dabei befinden sich die Kartons nahe des einen 10 
Randes des Forderbandes 2, wahrend den Rest der Breite die 
Produkte 3 einnehmen. 

[0037] Entlang des Forderbandes 2 stehen mehreie Hand- 
habungsg^te 5a, b, c, d, deren Ausleger bzw. Arme sich 
iiber das Fdrderband erstrecken zur Handhabung der "Pro- 15 
dukte und Kartons. So kann es beispielsvreise Aufgabe des 
Handhabungsgerates 5d sein, aus den noch flachen Karton- 
zuschnitten 4' mittels eines entsprechenden Arbeitskopfes 
6d Kartons 4 aufzurichten und in der aufgerichteten Stellung 
zu verkleben. Die Aufgabe der Handhabungsgerate 5a-5c 20 
konnte es sein, fortschreitend entlang der Durchlaufrichtung 
20 des Bandes die Kartons 4 nach und nach vollst^dig mit 
Produkten 3 zu fiiUen. 

[0038] In der unteren HSlfte der Fig, 3 ist am Beispiel des 

Handhabungsgerates 5a dargestellt, dass dieses - bei veran- 25 
derter Aufgabenstellung - seine definierte Arbeitsposition 
und damit seine drahtgebundene Kopplung mit der Andock- 
position 8a der VerpackungsstraBe 1 selbsttatig verlasst, 
eine Wechselstation 6 fiir Aibeitskopfe anfahrt, dort den ei- 
genen bisherigen Arbeitskopf 6a ablegt und beispielsweise 30 
gegen einen neuen Arbeitskopf 6a' tauscht und anschlieBend 
eine neue Arbeitsposition entlang der VerpackungsstraBe 1 
einnimmt. 

[0039] Ein solcher Wechsel hinsichtUch der Arbeitskopfe 
und/oder der Arbeitspositionen kann in kurzer Zeit notfalls 35 
auch von alien Handhabungsgeraten einer Verpackungs- 
straBe durchgefiihrt werden, ohne dass hierfur Montageper- 
sonal notwendig ist. 

[0040] Nach dem Einnehmen der neuen Arbeitspositionen 
mit den neuen Arbeitskopfen ausgestattet und vorzugsweise 40 
wiederum an die VerpackungsstraBe drahtgebunden ange- 
dockt, werden die einzelnen Handhabungsgerate 5a, b, c. . 
von derselben Steuerung aber iiber ein neues Steuerpro- 
granun entsprechend der neuen Aufgabe der Verpackungs- 
straBe gesteuert. Die Umriistung der VerpackungsstraBe auf 45 
ein vollig neues ProduktA/erpackungsaufgabe ist damit im 
Idealfall mannlos und abhangig von der Anzahl der Handha- 
bungsgerate in weniger als einer Stunde moglich. 
[0041] Die Wechselstation 7 fiir die Arbeitskopfe 6 kann 
ein Wechselmagazin 7a umfassen, in der alle potenziell be- 50 
notigten Arbeitskopfe gelagert werden, oder die jeweils be- 
n6tigten Arbeitskdpfe werd«i iiber eine Zubringervorrich- 
tung auf Abruf jeweils an die Wechselstation 7 angeliefert 

BEZUGSZEieHENLISTE 55 

1 VerpackungsstraBe 

2 Forderband 
3a, b, c Produkte 

4Karton 60 
5a, b, c Handhabungsgerat 

6 Arbeitskopf 

7 Wechselstadon 

8 Andoclqx^sidonen 

9 Sockel 65 

10 Festausleger 

11a. b, c bewegliche Armteile 
12a, b, c Drehblock 
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13 Kopplungsstutzen 

14 drahtlose Steuersignale 

15 optischer Sensor 

16 Steuerung 

17a, b, c Schwenkachsen 
17a', b', c'- 
18 Rader 

20 DrehlauMchtung 
M Motor 
B Batterie 

Patentanspriiche 

1. VerpackungsstraBe, die wenigstens ein Fordennittel 
zum Transportieren wenigstens der zu verpackenden 
Produkte (3a, b, c) umf asst sowie wenigstens ein Hand- 
habungsgerat (5) zum Handbaben der Produkte (3a, 
b. .) und/oder der Umverpackung, dadurch gekenn- 
zelchnet, dass das wenigstens eine Handhabungsgerat 
(5a, b, c) beweglich, insbesondere vaifaiai^ar , beziig- 
lich des Fordermittels, insbesondere des F5rdeibandes 
(2), angeordnet ist. 

2. VerpackungsstraBe nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Handhabungsgerat (5a, b. .) ei- 
nen auswechselbaren auswechselbaren Arbeitskopf (6) 

aufweist. 

3. VerpackungsstraBe nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Handha- 
bungsgerat (5) sowohl hinsichtHch seiner Positionsver- 
anderbarkeit gegeniiber dem Fordermittel als auch hin- 
sichtlich der Bewegung des Handhabungsteils moto- 
risch angetrieben und mittels einer elektronischen 
Steuerung, insbesondere einer zentralen Steuerung fur 
die gesamte VerpackungsstraBe, gesteuert ist. 

4. VerpackungsstraBe nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Handha- 
bungsgerat (5a, b. .) wenigstens wahrend seiner Ver- 
fahrung relativ zum Fordermittel, insbesondere Forder- 
band (2), ausschlieBlich drahtlos mit der Verpackungs- 
straBe (1) verbunden ist. 

5. VerpackimgsstraBe nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Handha- 
bungsgerat (5a, b. .) wahrend des Arbeitseinsatzes, in 
dem es vorzugsweise in einer festen Position bezuglich 
des Fordermittels, insbesondere Forderbandes (2), ver- 
bleibt, elektrisch leitend mit der VerpackungsstraBe (1) 
verbunden ist und insbesondere die elektrisch leitende 
Verbindung nach Einnehmen der Position selbsttatig 
herstellt. 

6. VerpackungsstraBe nach einem der vorbeigehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass mehrere 
Handhabungsgerate entlang des F5rdermittels, insbe- 
sondere F5rderbandes (1) angeordnet sind, die bis auf 
den Arbeitskopf (6) idendsch ausgebildet sind. 

7. VerpackungsstraBe nach einem der vorbeigehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Handha- 
bungsgerate von dem auf dem Untergriind stehenden 
Sockel aus galgenfbrmig nach oben aufragen. 

8. VerpackungsstraBe nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das Handha- 
bungsger^ (5 a, b) iiber wenigstens einen opdschen 
Sensor, insbesondere eine Kamera mit angeschlossener 
Bildverarbeitung, verfugt zur Positionseikennung des 
Produktes (3a, b. .) und/oder der Verpackung, insbe- 
sondere des Kartons (4). 

9. VerpackungsstraBe nach einem der vorhergehenden 
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die zentrale 
Steuerung der VerpackungsstraBe auch die von den ein- 
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zelnen Handhabungsgeraten (5) einzunehmenden Posi- 
tionen beziiglicb des Verpackungsmittels, insbesondere 
der Verpackungsstrafie, vorgibt, insbesondere in Ab- 
hangigkeit von Gescbwindigk^t, Art und Zusanunen- 
setzung der angelieferten Produkte und auch die von 5 
dem einzelnen Handhabungsgerat (5a, b. .) durchzu- 
fiihrende Position. 

10. VerpackungsstraBe nach einem der vorheigehen- 
den Anspriiche, daduich gekennzeichnet, dass die Ver- 
packungsstraBe eine Arbeitskopf-Wechselstation (7) lo 
umfasst, an welcher die Handhabungsgerate (5) selbst- 
latig ihren Arbeitskopf (6a, b. .) gegen einen anderen 
Arbeitskopf (6c) wechseln konnen. 

11. VerpackungsstraBe nach einem der vorhergehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die 15 
Wechselstation ein Arbeitskopf-Magazin (7a) umfasst. 

12. VerpackungsstraBe nach einem der vorhergehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,. dass^.die 
Wechselstation eine Anlieferungseinheit fur ben5tigte 
Arbeitskopfe (6a, b. .) umfasst. 20 

13. VerpackungsstraBe nach einem der voriiei^ehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der Ar- 
beitskopf (6) des Handhabungsgerates (5a, b, .) bezCig- 
licb des Handhabungsgerates entlang wenigstens drei 
zueinander lotrecht stehender Achsen linear verfahrbar 25 . 
und um wenigstens eine dieser drei Rahmachsen dreh- 

bar ausgebildet ist. 

14. VerpackungsstraBe nach einem der vorhergehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der opti- 
sche Sensor im beziiglich des Sockels festen Teil des 30 
Handhabungsgerates angeordnet ist und in der Lage ist, 
iiber Referenzpunkte an der VerpackungsstraBe selbst- 
tatig mit Hilfe der angeschlossenen Bildverarbeitung 
die Ist-Positon des festen Teils des Handhabungsgera- 
tes (5) gegenuber der Verpackungsstrafie (1) zu bestim- 35 
men. 

15. Vetpackungsstrafie nach einem der Voriieigehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die 'N^r- 
packungsstraBe mehieie FOrdermittel, insbesondere 
F5rdeibander (2a, b) und daran arbeitende Handha> 40 
bungsgerale (5a, b, c. .) umfasst 

16. VerpackungsstraBe nach einem der vorfaeigehen- 
'den Anspriiche, daduich gekennzeichnet, dass die Ver- 
packungsstraBe (1), insbesondere das FSrdermittel (2), 
feste Andockpositionen (8a, b. .) fiir Handhabungsge- 45 
rate (5) umfasst, die insbesondere mit leitungsgebunde- 
nen Kontaktstellen fur Eneigieversoigung und/oder 

" Steuersignale ausgestattet sind. 

17. VerpackungsstraBe nach einem der vorhergehen- 
den Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die 50 
Handhabungsgerate iiber eine eigene Energieversor- 
gung verfiigen, die zum selbsttatigen, motorisch betrie- 
benen, Wechseln der Position entlang des Fordermit- 
tels ausreicht. 
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